














に回転しているとすると，点 C は線分 の垂直二等
分線 l1 上にあり，線分 の垂直二等分線 l2 上にもあ
るから，点Ｃはこれらの直線 l1, l2の交点でしかあり得な
い．しかしこの直感的な定義には以下の問題点がある．
a図１ではリンク上の代表点として２点 P1, P2 しか考え
ていないが，別の２点 P3, P4で考えても同じ点 C まわ
りに回転していると言えるかはわからない．
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Fig.1 Finite planar movement of a link
＊機械工学科
＊＊東京工業大学
Fig.2 Examples of instantaneous center of velocity
of two links
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ここで の極限をとると，右辺第１項めはリンク
上の代表点 P の速度ベクトル vPになる．
一方，右辺第２項めの極限を計算するために，基準座標





準座標系 Rb での基底ベクトル を回転させて，
各々，RD t, R0の座標系の基底ベクトルに変換する．また，




直交行列の定義から任意の t で が成立するか
ら，両辺の時間微分を取ると次式が成立する．
（６）
両辺に微小時間 D t をかけて
（７）
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Fig.3 Infinitesimal spatial movement of a link
with respect to a base link
瞬間中心と空間リンク機構の関係 59
リンク１の z 軸まわりに回転するときの Xを計算してみ













じ軸 l 上の任意の点 A の速度 vA はすべてk~であり，ね




































































































































ンク２の運動のねじ軸 l1,2 方向の並進速度 vl1,2 は零であ
り，ねじ軸 l1,2 は平面rに常に垂直である．従って，並
進速度 のねじ軸は回転軸となり，リンク１，２






































































Fig.4 Screw axis of a spatial link
Fig.5 Velocity relation between two points on a
spatial link
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入力軸１を j だけ回転させると，十字リンク２の
軸 は入力軸に垂直な yz 平面内をjだけ回転して
軸 になる．また，そのとき出力軸が {だけ回転したと
すると，十字リンク２の軸 は出力軸に垂直な平面内

















ここで a, c は各々， 軸まわりの隣接リンク間
の回転角である．フック継手では入力軸の角速度が一定
でも出力軸の角速度は変動するが，変動の原因は上式の
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Fig.6 Configuration of the Hook’s joint
Fig.7 Angular velocities of two axes of the crosspiece
















特に平面リンク機構の場合， より，右辺第３PQ = ~
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A Relation between Instantaneous Center of Velocity
and Spatial Link Mechanism
Yoichi SHIGEMATSU
A spatial link mechanism is investigated theoretically using moving frame attached to each link. Relative
infinitesimal movement of a link with respect to other link is represented by the differential form. Velocity and
acceleration relations between arbitrary two points on a link are derived using the form. By the velocity relation, a link is
proved to move around a screw axis relative to another link along which axis the link rotates and translates
simultaneously. A planar link mechanism is regarded as a special case where the translational velocity along the screw
axis vanishes. The Hook’s joint is analysed as an example using the screw axes to derive the relative angular velocities of
the two axes on the crosspiece.
